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(57) Abstract: The invention relates to the system for controlling the telescopic movements of the telescopic beams in the spreader 
and the locking movements of the twistlocks in the telescopic beams, the spreader including two telescopic beams (3) moving inside 
the spreader frame (2). For stopping the telescopic movement of the telescopic beams (3) at a desired place in relation to the frame, 
the telescopic beams (3) and frame (2) of the spreader in the system are provided with locking members (8). The system comprises 
a joint multi-rope lever system (4) for performing the telescopic movement of the telescopic beams (3) and the locking movements 
of the twistlocks (6). The system has at least one actuator (7) operating the multi-rope lever system. The system also comprises the 
control system (9) supervising and controlling the operations of the actuator and the lever system. The invention also relates to the 
method for controlling the telescopic movements of the telescopic beams in the spreader and the locking movements of the twistlocks 
in the telescopic beams. 
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System and method for controlling the movements of container handling device 



The invention relates to a system according to the introduction of claim 1 for 
controlling the telescopic movements of telescopic beams in a spreader and the 
5 locking movements of twistlocks in telescopic beams. 

The invention also relates to a method according to the introduction of claim 8 for 
controlling the telescopic movements of telescopic beams in a spreader, and the 
locking movements of twistlocks in telescopic beams. 

A special spreader especially designed for the purpose is used for lifting containers. 

10 The spreader comprises a frame and two telescopic beams resting on the frame, the 
beams performing a telescopic movement, i.e. more exactly, a transfer movement in 
the direction of the longitudinal axis of the telescopic beams into and out of the 
spreader frame. Both the telescopic beams generally have two twistlocks. The 
telescopic beams grip the lifting attachments in the comers of the container with the 

15 twistlocks. As there are containers of several different lengths, i.e. the length may 
vary from 20 feet to 45 feet and even over that, a general-purpose spreader has to 
have a telescopic movement suitable for each length. 

Spreaders are used with various forklifts and rope cranes movable on wheels. In 
rope cranes, the required energy is fed to the spreader with an electric cable, the 
20 spreader being provided with actuators for the necessary movements. The status 
information of the proximity switches used as accessories for the control system and 
the control commands from the control system usually travel along the same cable 
between the spreader and the rope crane. 

The operating system for spreaders has traditionally been electro-hydraulic, because 
25 the telescopic movements needed in spreaders generally are long linear movements 
Hydraulic motors have been used as actuators in spreaders for generating a rotating 
movement, and hydraulic cylinders or chains have been used for generating a linear 
movement. A hydraulic aggregate and the actuators connected to the hydraulic 
aggregate require a lot of power because of their efficiency. The sliding surfaces of 
30 the telescopic parts in spreaders also require a lot of power for overcoming friction. 
Further, the hydraulic drive of spreaders usually contains several components, 
because several movements are needed in the spreaders. Such movements comprise 
the telescopic movement of the spreaders to the positions of 20', 40' and 45', the 
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turning of four twistlocks, and the use of so-called flippers. The flippers are used for 
transferring the spreader to the right place above the container. 

The spreaders have also been problematic because of several damages and oil leaks 
soiling harbour terminals. In use, also relatively hard impact stresses are often 
5 directed to the spreader, stopping the operation of the spreader for the time of 
service or repair or possible for the time the entire device is changed. Sea climate 
again causes fast corrosion damages especially to surfaces, from which use takes 
away the protective layer of paint, thus causing the spreader to be serviced at more 
frequent intervals. Such services comprise, for example, the sliding surfaces 
10 between the spreader frame and the telescopic beams. 

The present spreaders, with which it is possible to grip containers of different 
lengths by using the telescopic movement of the spreaders, are also relatively heavy 
in comparison with the load to be lifted, their unloaded weight being about 27%, on 
average, of the maximum load. A spreader with a large unloaded weight requires a 
15 considerable amount of driving energy, which again requires that the lifting gear of 
the cranes be dimensioned larger. 

The object of the present invention is to provide a spreader, which does not contain 
the drawbacks present in the state-of-the-art technology. 

Thus, the principal object of the invention is to provide a spreader with a reduced 
20 need for driving energy. More specifically, the need for driving energy of the 
spreader will be decreased without reducing the operational reliability or industrial 
safety of the spreader, but the unloaded weight of the spreader compared with the 
maximum load will be clearly reduced in comparison with the known spreaders. 

The second principal object of the invention is to provide a spreader, in which it has 
25 been tried to minimise the effects of external impacts damaging the spreader. More 
specifically, the object of the invention is to develop the structure of the spreader so 
that impact stresses may be received with sufficient elasticity in all directions 
without exceeding the yield limit or fatigue strength of the material at any place. 

It is further an object of the invention to provide a spreader with a considerably 
30 decreased need for service. 



The basic idea of the spreader of the invention is that the telescopic movements of 
the telescopic beams of the spreader and the locking movements of the twistlocks 



5^ 



WO 01/05695 PCT/FI00/00643 



are controlled with the same multi-rope lever system, in which each operation of the 
spreader is represented by a different rope force in the multi-rope system. 

The locking movements of the twistlocks here refer both to the opening and locking 
movements of the twistlocks. 

5 More specifically, the invention relates to the system according to claim 1 for 
controlling the telescopic movements of the telescopic beams in the spreader and the 
locking movements of the twistlocks in the telescopic beams. 

The invention also relates to the method according to claim 8 for controlling the 
telescopic movements of the telescopic beams in the spreader and the locking 
10 movements of the twistlocks in the telescopic beams. 

In the system of the invention, the spreader includes two telescopic beams, which 
move inside the spreader frame. The system comprises a joint multi-rope lever 
system for performing the locking movements of the telescopic beams and the 
twistlocks, at least one actuator driving the multi-rope lever system, and a control 
15 system supervising and controlling the operations of both the actuator and the lever 
system. In addition, the telescopic beams and the frame of the spreader include 
locking members for stopping the telescopic movement of the telescopic beams to a 
desired point in relation to the frame. 

It is characteristic of the method of the invention that 

20 - as one wants to move the telescopic beams telescopically outwards or inwards in 
relation to the frame of the spreader, the first locking member between both the 
telescopic beams and the frame of the spreader is first opened, the first locking 
member comprising the locking unit for the frame and the first locking point for the 
telescopic beam, and a rope force is generated to the multi-rope lever system for the 

25 telescopic beams in the spreader for transferring the telescopic beams in relation to 
the frame of the spreader, 

- as the second locking points in the telescopic beams meet the locking unit of the 
frame in the spreader, the multi-rope lever system is provided with the second rope 
force different from the first rope force, so that the second locking points of the 
30 telescopic beams may be transferred into the locking units of the frame with the said 
second rope force, 
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- as the second locking member with the second locking point for the telescopic 
beam and the locking unit of the frame of the spreader is locked, the third rope force 
is generated to the lever system for opening and/or closing the twistlocks of the 
telescopic beams. 

5 The locking members of the spreader preferably comprise locking points in the 
telescopic beams, the locking units in the frame of the spreader being equivalent to 
the said locking points. 

For performing the telescopic movements of the telescopic beams and the various 
locking movements of the twistlocks, the actuator has to generate force levels of 

10 different sizes to the rope system. If a rope force of, for example, 1 kN, had to be 
generated to the multi-rope lever system in the transfer movement between two 
locking points of the telescopic beam, a rope force sufficient for transferring the 
locking unit of the telescopic beam to the locking point would be approx. 2 kN. In 
this case, a rope force of 10 kN would be equivalent to the locking of the locking 

15 member (because the actuator is not used for forced opening of the locking, this 
mainly refers to the rope force with which the lever system still may be loaded 
without opening the locking). For opening the twistlock, the rope force could be, for 
example, 3.5-6 kN. 

With the above control system, in which the rope forces for driving the lever system 
20 in each driving mode, i.e. in each operation conducted by the multi-rope lever 
system, are chosen clearly different, it is possible to reliably control the spring 
system formed by the several ropes in the lever system. In this case the advantage is 
achieved that it is possible to perform both the telescopic movement of the 
telescopic beams and the opening and closing of the twistlocks with the same multi- 
25 rope lever system. 

In the control method of the invention, it is possible to control the operation of the 
multi-rope lever system with the help of the control logic and the frequency 
converter of the control system, as the rope forces are chosen clearly different in the 
different driving modes. 

30 The multi-rope lever system used in the control system of the invention is preferably 
common to both the telescopic beams of the spreader, and the multi-rope lever 
system is operated by one actuator. The actuator may, for example, be an electric 
motor. 
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By using the multi-rope lever system for performing the telescopic movements of 
the spreader and the locking movements of the twistlocks, and by operating the 
lever system by an electric motor, a considerable saving in energy costs is achieved, 
because the unloaded weight of the spreader compared with the maximum load is 
5 reduced by almost a half in comparison with the known systems, in which hydraulic 
aggregates are used combined with hydraulic motors and hydraulic cylinders or 
chains. 

The serviceability of the control system of the invention has been improved so that 
the operation of the multi-rope lever system is controlled with the help of the 
10 control logic and frequency converter of the control system, and that deviations in 
rope forces are calculated and reported on the basis of the rope forces observed in 
the lever system and the target values for the rope forces. Thus, it is possible to 
locate the faults in the lever system, so that it is considerably easier to service the 
rope system. 

15 For reducing the rolling resistance caused by the telescopic movement of tike 
telescopic beams, support rollers and support springs affecting the support rollers 
are fastened to the frame of the spreader below each of the telescopic beams, the 
joint spring force of the support rollers and support springs being about equal to the 
gravity of the telescopic beam they support. With this system it is achieved that the 

20 energy demand for performing the telescopic movements of the telescopic beams in 
the spreader is further reduced as the telescopic beams move lightly inside the frame 
with the help of the support rollers. 

As the supporting arms roll easily on the support rollers, the wear of the frame 
surfaces is considerably reduced, compared with a situation in which the telescopic 

25 beams would be moved by sliding against the sliding surfaces of the frame. Because 
the joint spring force of the support springs is about equal to the gravity of the 
telescopic beam they support, the telescopic beams are pressed against the support 
surface of the frame, as the telescopic beams carry a load, which further prevents 
the frame surfaces from wearing. Because of the way the telescopic beams move 

30 and because of the suspension, the considerable advantage is achieved that the need 
for service of the spreader is considerably reduced. 

In an advantageous embodiment of the invention the controlling system for the 
control system sees to it that the twistlocks are not opened or closed before the 
locking units of the frame of the spreader have been locked into the locking points 
35 in the telescopic beams. For opening and closing the twistlocks, the actuator has to 
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generate a smaller rope force to the rope system than the force which is required for 
forced opening of the locking between the locking unit and the locking point. The 
twistlocks of the telescopic beams are provided with forced springs. These structural 
solutions achieve the advantage that the rotation of the twisdocks is as safe as 
5 possible. 

As the telescopic beams used in the spreader of the invention are hit by an externa* 
impact in the direction of the longitudinal axis of the telescopic beams, causing the 
telescopic beams to transfer from the first position in the direction of the 
longitudinal axis of the telescopic beams in relation to the frame to the second 

10 position in the direction of the longitudinal axis of the telescopic beams in relation 
to the frame, the elastic strain accumulated to the lever system returns the telescopic 
beams to their former position together with the shape of the form-locking groove in 
the locking member. Thus the considerably big advantage may be achieved that the 
system of the invention endures and suppresses well impacts directed to the 

15 spreader. 

In the control system of the invention, the positions of containers of various sizes 
are clearly marked to the telescopic beams by locking points, which include a rise, 
i.e. a driving ramp, and a form-locking groove. The locking unit provided with a 
locking spring and a magnet adjusting the operation of the spring in the frame of the 
20 spreader is equivalent to the locking points. With the locking members of the 
invention the advantage is achieved that the impact-like loads may be restricted to 
the desired size by changing the shape of the form-locking groove or the spring 
force of the locking spring in the locking unit. 

It may be noted of the further advantages to be achieved with the control system of 
25 the invention that: 

- properties of a commercial frequency converter may be utilised in the invention, 
the properties being equal to and partly better than in an electro-hydraulic drive. For 
example, the measuring of the torque of the actuator gives a chance to preventative 
maintenance; 

30 - due to the multi-rope lever system common to the telescopic beams, the inclined 
telescopic beams of the spreader operate as counter weights for each other. 



The state of the art is represented by US 3 536 350, which discloses a spreader, the 
recognition of the container position and the transfer movement of the telescopic 
beams into and out of the frame of which has been improved. However, this patent 
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publication does not disclose the central features of the control system for the 
telescopic movements of the telescopic beams of the spreader of the invention or for 
the locking movements of the twistlocks of the telescopic beams. 

The invention is next described in more detail, referring to the enclosed drawings, in 
5 which 

Fig. 1A is a schematic basic view of the spreader seen from the side; 

Fig. 1 B is a schematic basic view of the detail encircled in Fig. 1 A, enlarged and 
seen from the side; 

Fig. 1C shows the detail IB of Fig. 1A seen from the front, i.e. the direction I in 
10 Fig. IB; 

Fig. ID is a top view and a schematic basic view of the spreader in Fig. 1A, i.e. seen 
from the direction II in Fig. 1; 

Fig. 2 is a schematic view of the rope pulleys in the lever system of the spreader of 
the invention; 

15 Fig. 3A shows the twistlock at the end of the telescopic beam and the rope leverage 
of the lever system used for controlling it, seen from the direction HI in Fig. 1; 

Fig. 3B is a top view of the twistlock and rope leverage of Fig. 3; 

Fig. 4A shows the structure of the locking unit from the front, i.e. from the direction 
IV in Fig. 1; 

20 Fig. 4B shows the structure of the locking unit seen from the side; 

Fig. 4C shows the structure of the locking point seen from the side; and 

Fig. 5 is a schematic view of the control logic of the control system. 

The movements of the flippers have been realised with separate gear motor drives. 
The more exact structural principle of the twistlocks and flippers is not shown in 
25 more detail, because their structure is similar to the one generally used in spreaders. 

Fig. 1A shows the main parts of the spreader from the side. The spreader comprises 
the frame 2 with telescopic beams 3 moving telescopically inside. The ends of the 
telescopic beams are provided with twistlocks 6. 
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In Figures IB and 1C, the detail encircled in Fig. 1 is shown enlarged and seen 
slightly from different directions. In Fig. IB, the detail in question is shown from 
the same direction as in Fig. 1A; in Fig. 1C, this detail again is shown from ihv 
direction I in Fig. IB. The detail shows the structure of the movement support 5 of 
5 the telescopic beam attached to the corner 21; 21a of the second frame. 

Fig. ID shows in a more exact manner the way the telescopic beams 3 are placed in 
the frame 2. The figure also shows the rope pulleys 22; 22a, 22b, 22c, 22d used for 
lifting the frame. 

In Fig. 2, there is shown the diagram of the principle of the structure of the rope 
10 pulleys 41 used in the invention for transferring the telescopic beams 3 of the lever 
system 4. The lever system 4 comprises two identical rope pulleys 41; 41' and 41'\ 
The rope pulleys 41* and 41" facing both the telescopic beams of the lever system 
is operated by the common actuator 7. 

Figs. 3 A and 3B show the effect the rope pulleys 41 affecting the telescopic beams 
15 3; 3a, 3b described in Fig. 2 have on the rope leverages 42 of the lever system 4 
operating the twistlocks 6. 

Figs. 4A, 4B and 4C show the structure of the locking members 8 used for locking 
the telescopic beams. The locking members include the locking point 81, located on 
the upper surface of the telescopic beams 3, and the respective locking unit 82 at the 
20 place of the telescopic beams in the frame 2 so that when moving the telescopic 
beam in the direction of the longitudinal axis into or out of the frame, the locking 
unit hits the locking points on the upper surface of the telescopic beams. 

In Fig. 5, there is shown the control system 9 for controlling the lever system of the 
spreader. The physical placement of the parts in the control system into the structure 
25 of the spreader is apparent from Fig. 2. 

Fig. 1A shows the frame 2 forming the load-bearing structure of the spreader 1, with 
telescopic beams 3; 3a, 3b installed in the frame. Seen from the centre of the 
spreader frame, the outer ends of the telescopic beams have the ends 31; 31a, 31b. 
Inside both the ends there are two twistlocks 6, which are used for gripping the 
30 corners of a container. Inside the end 31a of the telescopic beam, there are 
twistlocks 6; 6a, 6b, and inside the face 3 lb of the telescopic beam, there are 
twistlocks 6; 6c, 6d. Rope pulleys 22; 22a, 22b, 22c, 22d for lifting the frame are 
attached to the outer comers 21; 21a, 21b of the frame. Only the rope pulleys 22a 



WO 01/05BPT PCT/FI00/00643 



and 22b are seen in the figure. The upper end of the rope 23 driving the rope pulleys 
is fastened to the crane, which is not shown in closer detail here. 

The movement support 5 shown in Figs. IB and 1C comprises the support roller 51 
and the spring 52. The springs 52 for the movement supports below each of the 
5 telescopic beams are dimensioned to bear only the weight of the telescopic beam 3; 
3a or 3; 3b above. The movement support 5 is attached to the corner 21a of the 
frame from the support point. The support roller is able to perform a vertical 
movement in the controlled guide 53. The telescopic beams are supported on the 
movement supports 5, as the beam is transferred to a new position. The movement 

10 supports include the support rollers 51 provided with springs, which compress when 
the container is lifted. In this case, the container mainly burdens the support surface 
T in the frame. The material for the support roller 51 is chosen to have a small 
modulus of elasticity so that the surface pressure against the paint surface of the 
telescopic beam 3 would be very low and the paint would endure use for a long 

15 time. By using movement supports with support rollers, the resistance to motion and 
wear of the telescopic beams is reduced during the transfer movement. The solution 
saves the dimensional power of the equipment. 

The actuator 7 operating the hoist blocks in Fig. 2 includes the motor 70, the gearing 
71, and the brake 72. The force of the actuator 7 is transferred to the rope pulleys 
20 41; 41\ 41" of the lever systems 4; 4\ 4" through the drive shaft 73 connected to 
the actuator. 

The rope pulleys 41% 41" are connected to the drive shaft 73 of the actuator with 
the rope drums 411, 411*, 411b", which thus operate resting on the bearing of the 
secondary gear (= drive shaft 73) of the gearing 71. The ropes 415a, 415b and 415c 
25 and 415d begin from the rope drums 411. The ropes 415a and 415b start from above 
the rope drum 411', and the ropes 415c and 415d from below the rope drum 411", 
respectively. 

The rope 415a travels via the rope pulley 412a attached fast to the frame 2 to the 
pulleys 413a and 414a through the telescopic beam 3; 3a. The end of the rope is 
30 attached to the point 416a of the telescopic beam 3a. A two-rope tackle block is here 
formed with the help of the pulley 414a. The number of ropes in the tackle block 
may be varied according to the desired force. 

The rope 415b travels through the rope pulley 417a attached to the frame 2 of the 
spreader, fastening to the point 418a of the telescopic beam 3 a. 
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The fastening of the ropes 415b and 415d to the telescopic beam 3, 3b by using the 
parts 412b, 413b, 414b, 416b, 417b, and 418b of the rope pulley 41" is identical 
with the arrangement of the rope pulley 41' of the telescopic beam 3; 3 a. The 
frequency converter used for driving the motor and its connection is not described in 
5 more detail in this connection. 

Figs. 3 A and 3B show the effect of the rope pulley 41' of the telescopic beam 3a on 
the twistlocks 6; 6a, 6b in the telescopic beam 3; 4a via the rope leverage 42'. The 
rope leverage 42" for the lever system 4" of the second telescopic beam 3b is 
similar to the rope leverage 42' for the lever system 4' of the telescopic beam 3a in 
10 the figure. 

The rope pulley 41' moving the telescopic beam 3a affects the springs 420; 42Cu 
420b via the lever 421. The lever has three lever arms 421a, 421b and 421c which 
rotate round the bearing 42 Id. The springs 420a and 420b affect the lever arm 421a, 
the rope pulley 414a affects the lever 421b, and the transferring arms 423a and 423b 

15 affect the lever arm 421c. The transferring arms 423; 423a, 423b, of which the one 
pulls and the other pushes the levers 425a and 425b, are used for causing a rotating 
movement to the twistlocks 6; 6a and 6; 6b. The travel stop 426; 426b, 426b defines 
the area of movement for the lever 421, as the twistlock rotates 90 degrees. The 
proximity switches related with the travel stop 426 are not shown separately, as 

20 their operation and structure are conventional. As mentioned above, both the 
telescopic beams 3; 3a, 3b have a respective arrangement for the rope leverage 42; 
42', 42' ' operating the twistlocks. 

Figs. 4A, 4B and 4C show the structure of the locking members. As many locking 
points 8; 81 are attached to the upper surface of the telescopic beams 3, as there are 

25 containers of different sizes. Each locking unit 8; 82 of the frame again includes the 
locking roller 822 and the electrical magnet 821, with which the locking force 
caused by the locking spring 823 is reversed. The parts 822, 823 and 824 of the 
locking unit 82 attach to the equipment frame 824 of the locking unit, the said 
equipment frame again being fastened to the frame 2, at the place of the telescopic 

30 beam 3. 

The locking point 81 again includes a form-locking groove 811 and the driving 
ramps 812; 812a, 812b leading to this groove. The angles of inclination for the 
driving ramps are determined so that the extent of the force directed to the locking 
roller 822 indicates the location of the locking roller in relation to the form-locking 
35 groove to the logic. The travelling range of the locking spring 823 is restricted so 
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that in the area between the locking units 82, the locking roller is situated clearly 
free from the upper surface of the telescopic beam. 

The control logic circuit C for the control system 9 shown in Fig. 5 includes a speed 
controller, which defines the required driving speed according to the driving mode 
5 chosen. The rough determination of location is calculated in the logic C3 with the 
pulse detector 90. The force directed to the rope is determined from the inverter 
current 92 in the logic C2. A weighing detector may as well be used for measuring 
the force, because the control system described later does not set any restrictions 
regarding the choice of the actuator. The magnitudes of the rope forces occurring in 
10 the driving mode may be taught to the logic. 

The control of the multi-rope lever system of the invention is next described in the 
driving mode A, in which the telescopic beams 3 are driven to a new position, for 
example, inwards. The logic C opens the brake 72 and releases the locking rollers 
822 of the locking units 82 of both the telescopic beams from the form-locking 

15 groove 811 by lifting the locking rollers upwards with the help of the electrica' 
magnets 821. The motor 70 is started, after which the locking rollers 822 are 
returned back down after about 2 seconds. The ropes 415a and 415d of the rope 
pulleys 41 in the rope leverage 4 tighten as they are reeled to the rope drums 41 V 
and 411". Simultaneously, the ropes 415b and 415c are released from the rope 

20 drums 411' and 411'% making it possible for the telescopic beams 3; 3a and 3; 3b to 
move into the frame 2. The telescopic beams move with a small resistance to motion 
on the support rollers 51 of the movement supports. The springs 420 of the lever 
systems 42 operating the twistlocks are chosen so that the precompression force of 
the springs is not exceeded, although the rope pulley tends to rotate the levers 421 

25 affecting the springs in both the telescopic beams. At this stage, a rope force of 
approx. 1 kN has to be generated to the rope system of the motor 70 for moving the 
telescopic beams inwards. The rope force in question is seen as torque on the motor 
shaft 73. 

The frequency converter 91 (inverter) controlled by the logic C accelerates the 
30 actuator to the field weakening area of the motor 70, thus driving the telescopic 
beams 3 fast to a new position. The travelled range is calculated with the pulse 
detector 90, and as the control system detects the approaching target area, i.e. the 
next locking points in the telescopic beams are detected to approach the locking unit 
of the frame, the control logic of the control system decelerates the speed of the 
35 telescopic beams before the driving ramp 812 of the next locking point 81. At this 
stage, a rope force of approx. 2 kN has to be generated to the rope system for 
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overriding the resistance to motion caused by the driving ramp 812. As the 
movement of the telescopic beams continues, the locking roller 822 causes the 
torque of the motor 70 to change to opposite upon arriving to the form-locking 
groove 811, which is seen as a change in the current measurement. The logic C 
5 drives the torque of the motor to zero. The locking rollers 822 are then at the rigfct 
place in the form-locking grooves 811 of the locking points 8 1 of the parts. 

The locking springs 823 of the locking unit 82 are chosen so that the locking force 
compressing the locking rollers 822 to the form-locking groove 811 is sufficient to 
keep the telescopic beams 3 at place in relation to the frame 2, irrespective of the 

10 operation of the twistlocks 6. Typically, the locking force is such that a rope force 
of approx. 10 kN has to be directed to the lever system before the locking roller 822 
rises away from the form-locking groove 811. The operation of the twistlocks again 
requires a rope force of about 3.5-6 kN. On the other hand, forces larger than a 
certain limit caused, for example, by an external impact in the axial direction, i.e. in 

15 the direction of the longitudinal axis of the telescopic beams, pass through the 
locking between the locking unit and the locking point in a desired size. The impact 
energy adheres to the ropes 415 as elastic strain, which is sufficient to return the 
locking rollers 822 to their initial position in relation to the locking point 81, due to 
the good efficiency of the whole system. 

20 When required, the program of the logic C detects the deviation with the help of the 
pulse detector 90 and returns the telescopic beams back to their initial position. 
With the help of the control logic of the control system and the frequency converter, 
it is further possible to continuously observe the status of the ropes in the multi-rope 
system, and to calculate and report the deviations on the basis of the detected rope 

25 forces and the target values Fref of the rope forces, so that the preventative 
maintenance of the lever system becomes considerably simple. By changing the 
compression force of the locking spring 823 and/or the angles of inclination of the 
form-locking groove 811 of the locking point the relation of the locking forces 
compared with the rope force required for operating the rope leverages 42 of the 

30 lever system may be modified. 

The placement of the ropes 415 (see Fig. 2) in relation to the telescopic beams 3; 3a, 
3b has the consequence that the telescopic beams in question act as counter weights 
for each other, as the frame 2 of the spreader is in an inclined position in tfi? 
longitudinal direction and the telescopic beams 3; 3a, 3b have a differing height 
35 position in relation to each other. 
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The spring force of the springs 52 having a lifting effect on the support rollers 5 1 of 
the movement support 5 is such that the springs annul the load caused by the 
telescopic beams 3 and pressing the support rollers downwards. As the lifting of a 
container is initiated, the support rollers 5 1 are pressed downwards as the support of 
5 the telescopic beam is mainly transferred to the support X of the frame. The 
wearing sliding surfaces of the frame are thus avoided. 

Respectively, when driving the telescopic beams 3 outwards (driving mode B), the 
brake 72 of the actuator is opened, and the locking rollers 822 are released from the 
form-locking grooves 811. The ropes 415b, 415c of the rope pulleys 42 performing 
10 the telescopic movement of the telescopic beams rotate to the rope drums 41 V arxl 
411", and the ropes 415a, 415d are released from the said rope drums. The ropes 
415b, 415c affect the points 418a and 418b of the telescopic beams 3; 3a, 3b. 

When in the driving mode C, one wishes to have the twistlocks 6; 6a, 6b, 6c and 6d 
open, the brake 72 of the actuator is opened and the ropes 415a and 415d are 

15 tightened with the motor 70 so much that the compression springs 420 affecting the 
twistlocks are stressed more. The travel stops 426 restrict the said movement 
together with the proximity switches. The locking rollers 822 provide a counter 
force to the rope force originating from the ropes 415a and 415d, thus keeping the 
telescopic beams 3; 3a, 3b in place. As one wishes to close the twistlocks 6 for 

20 gripping a container, the brake 72 is opened and the motor 70 is used for 
decelerating the closing speed of the twistlocks the compression springs 420 cause 
to the twistlocks 6. The proximity switches stop the closing movement of the 
twistlocks as the levers 421 lie against the travel stops 426. The movement of the 
compression springs has thus been relayed to the lever arms 425 operating th^ 

25 twistlocks 6 through the transferring rods 423. In each telescopic beam, the first 
transferring rod pulls and the second one presses. The lever arms 425 rotate the 
twistlocks 6 for a constant angle of 90 degrees. If the rope 415a or 415b breaks, the 
twistlocks always remain locked. The increased safety includes that there always are 
at least two compression springs in both telescopic beams. 

30 The above description of the invention is only intended to visualise the basic idea of 
the invention. However, one skilled in the art may carry out its details with several 
alternative ways within the scope of the enclosed patent claims. 

Thus, as the rope forces present in the multi-rope lever system deviate considerably 
from each other in the different driving modes, the logic C may detect possible 
35 deviations from the normal operation from the current measurement of the 
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frequency converter and to anticipate possible maintenance tasks. For example 
when rope forces appear as two current values deviating from each other in the 
measurement indicates that the ropes have stretched differently. Fref is the force, 
which is programmed into the logic C 1 to indicate the forces occurring in normal 
5 use. For preventative maintenance, a directive current value may be given to the 
control logic circuit at different stages of the working cycle. Considerable deviations 
are reported to the control cabin of the crane. 

In the example described above, the rope forces directed to the lever system are 
determined as directed to the rope drums 411. However, it is quite possible to 
10 determine the rope forces also in other parts of the rope pulleys 41 or rope leverages 
42 and to control the operation of the lever system on the basis of these rope force 
values. 
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Claims 

1. System for controlling the telescopic movements of the telescopic beams in the 
spreader (1) and the locking movements of the twistlocks in the telescopic beams, 
the spreader including two telescopic beams (3) moving inside the spreader frame 
(2), characterised in that 

- for stopping the telescopic movement of the telescopic beams (3) at a desired place 
in relation to the frame, the telescopic beams (3) and the frame (2) of the spreader in 
the system have locking members (8); 

- the system comprises a joint multi-rope lever system (4) for performing the 
telescopic movement of the telescopic beams (3) and the locking movements of the 
twistlocks (6); 

- the system includes at least one actuator (7) operating the multi-rope lever system; 

- the system includes a control system (9) for supervising and controlling the 
operations of the actuator and the lever system. 

2. Control system according to claim 1, characterised in that rope forces of 
different sizes have to be generated to the multi-rope lever system for performing 
the telescopic movements of the telescopic beams (3) and the different locking 
movements (4) of the twistlocks (6). 

3. Control system according to claim 2, characterised in that a first rope force 
has to be generated to the lever system, as the telescopic beams (3) perform the 
telescopic movement; a second rope force, as the locking points (81) of the 
telescopic beams (3) move to the place of the locking units (82) of the frame (2); 
and a third rope, as the twistlocks (6) of the telescopic beams perform the locking 
movements; and that the first, second and third rope force differ clearly from each 
other. 

4. Control system according to one of the claims 1-3, characterised in that the 
locking members (8) include the locking point (81), comprising a drive ramp (812) 
and a form-locking groove (811), and that the locking parts (82) include a locking 
roller (822) fitting into the form-locking groove and a locking spring (823) locking 
the locking roller, the compression force of the spring being adjustable, for example, 
with a magnet (821). 
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5. Control system according to one of the claims 1-4, characterised in that the 
multi-rope lever system (4) is common to both the telescopic beams (3; 3a, 3b) of 
the spreader, and that different rope forces may be generated to the multi-rope lever 
system with one actuator (7). 

5 6. Control system according to claim 5, characterised in that the external force 
directed to the telescopic beams (3) is partly neutralised by the elasticity of the 
multi-rope lever system (4) and partly by the interaction between the locking point 
(81) of the telescopic beams and the locking unit (82) of the frame. 

7. Control system according to one of the claims 1-6, characterised in that the 
10 telescopic beams (3) operate as counter weights for each other with the help of the 

multi-rope lever system (4) and the support rollers (51), as the first telescopic beam 
is at a different height from the second telescopic beam. 

8. Method for controlling the telescopic movements of the telescopic beams (3) 
in the spreader (1) and the locking movements of the twistlocks (6) in the telescopic 

15 beams by a joint multi-rope lever system (4), characterised in that 

- as one wishes to move the telescopic beams (3) telescopically outwards or inwards 
in relation to the frame (2) of the spreader, the first locking member (8) between 
both the telescopic beams of the spreader and the frame is opened, the locking 
member including the locking unit (82) of the frame and the first locking point (81) 

20 of the telescopic beam; and the first rope force is generated to the multi-rope lever 
system (4) of the telescopic beams in the spreader for moving the telescopic beami 
in relation to the frame of the spreader; 

- as the second locking points (81) in the telescopic beams (3) arrive at the place of 
the locking unit (82) of the spreader frame, the second rope force is generated to the 

25 multi-rope lever system (4), which force differs from the first rope force, and with 
which second force the second locking points (81) of the telescopic beams may be 
transferred to the locking unit (82) of the frame; 

- as the second locking member with the second locking point (81) of the telescopic 
beam and the locking unit (82) of the spreader frame has been locked, the third rope 

30 force is generated to the multi-rope lever system for closing and/or opening the 
twistlocks (6), the third rope force being different from the first and the second rope 
force. 
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9. Method according to claim 8, characterised in that the operation of the multi- 
rope lever system (4) is controlled with the help of the control logic of the control 
system (9) and the frequency converter, and that the deviations in rope forces are 
calculated and reported on the basis of the detected rope forces in the lever system 

5 and the target values for the rope forces. 

10. Method according to one of the claims 8-9, characterised in that as an 
external impact in the direction of the longitudinal axis of the telescopic beams hits 
the telescopic beams (3), causing the telescopic beams to move from the first 
telescopic beam position in relation to the frame into the second telescopic beam 

10 position in relation to the frame, the elastic strain accumulated to the lever system 
(4) returns the telescopic beams to their initial position together with the locking 
member (8). 
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Jarjestelma ja menetelma konttikuormauselimen liikkeiden hallitsemiseksi 



Keksinto kohdistuu patenttivaatimuksen 1 johdannon mukaiseen jarjestelmaan kont- 
tikuormauselimen kuormausvarsien teleskooppiliikkeiden seka kuormausvarsien 
5 nurkkalukkojen lukitusliikkeiden hallitsemiseksi. 

Keksinto kohdistuu myos patenttivaatimuksen 8 johdannon mukaiseen menetelmaan 
konttikuormauselimen kuormausvarsien teleskooppiliikkeiden seka kuormausvarsien 
nurkkalukkojen lukitusliikkeiden hallitsemiseksi. 

Konttien nostamisessa kaytetaan siihen tarkoitukseen erityisesti suunniteltua kontti- 
10 kuormauselinta. Konttikuormauselimessa on runko ja kaksi runkoon tukeutuvaa 
kuormausvartta, jotka suorittavat teleskooppiliiketta eh tarkemmin sanottuna kuor- 
mausvarsien pituusakselin suuntaista siirtoliiketta kuormauselimen rungon sisaan- ja 
ulos. Kummankin kuormausvarren paassa on yleensa kaksi nurkkalukkoa. Kuor- 
mauselin tarttuu nurkkalukoilla kontin nurkissa oleviin nostoreikiin. Koska kontteja 
15 on useita eri pituuksia 20 jalasta 45 jalkaan ja jopa ylikin, pitaa yleiskayttoisessa 
kuormauselimessa olla kullekin pituudelle sopiva teleskooppiliike. 

Kuormauselimia kaytetaan erilaisilla pyorilla liikkuvilla trukeilla ja koysinostureilla. 
Koysinostureissa syotetaan tarvittava energia sahkokaapelilla kuormauselimeen, jos- 
sa on toimilaitteet tarvittavia liikkeita varten. Ohjausjarjestelman apulaitteina kaytet- 
20 tyjen rajakytkinten tilatiedot ja ohjausjarjestelmalta tulevat ohjauskaskyt kulkevat 
yleensa samaa kaapelia pitkin kuormauselimen ja koysinosturin valilla. 

Konttikuormauselinten kayttqjarjestelma on perinteisesti ollut sahkohydraulinen, 
koska kuormauselimissa tarvittavat teleskooppiliikkeet ovat yleensa pitkia lineaari- 
liikkeita. Pyorivan liikkeen muodostamiseksi on konttikuormauselimissa kaytetty 

25 toimilaitteina nestemoottoreita ja lineaariliikkeen muodostamiseksi hydraulisylinte- 
reita tai ketjuja. Hydraulikoneikko ja nama hydraulikoneikkoon liitetyt toimilaitteet 
vaativat hyotysuhteensa vuoksi runsaasti tehoa. Kuormausvarsien teleskooppiosien 
liukupinnat vaativat myos runsaasti tehoa kitkan voittamiseksi. Kuormauselinten 
hydraulinen kaytto sisaltaa yleensa myos paljon komponentteja, koska kuormaus- 

30 elimissa tarvitaan useita liikkeita. Tallaisia liikkeita ovat kuormausvarsien tele- 
skooppiliike 20\ 40' ja 45' asentoihin, neljan nurkkalukon kaantaminen ja ns. fhppe- 
reiden kayttaminen. Flippereita kaytetaan kuormauselimen siirtamiseen oikeaan 
paikkaan kontin ylapuolelle. 
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Konttikuormauselimien ongelmina ovat olleet myos lukuisat vauriot ja satamatermi- 
naaleja likaavat oljyvuodot Kuonnauselimeen kohdistuu usein kaytossa varsin ko- 
via iskumaisia rasituksia, jotka pysayttavat kuonnauselimen toiminnan huollon tai 
korjauksen tai mahdollisesti koko laitteen vaihdon ajaksi. Meri-ilmasto aiheuttaa 
5 puolestaan nopeasti korroosiovaurioita varsinkin pintoihin, joista kulutus vie suo- 
jaavan maalikerroksen pois aiheuttaen siten tihentynytta konttikuormauselimen 
huoltotarvetta. Tallaisia pintoja ovat mm. kuormauselimen rungon ja kuormausvar- 
sien liukupinnat. 

Nykyiset konttikuormauselimet, joilla on mahdollista tarttua kuonnausvarsien tele- 
10 skooppiliikeella eri pituisiin kontteihin, ovat myos varsin painavia verrattuna nostet- 
tavaan kuormaan, niiden omapainon ollessa keskimaarin noin 27 % verrattuina 
maksimikuormasta. Omapainoltaan raskas kuormauselin vaatii huomattavan paljon 
kayttoenergiaa, mika puolestaan vaatii nostureiden nostokoneistojen mitoitusta suu- 
remmiksi. 

15 Nyt esitettavan keksinnon tarkoituksena on saada aikaan konttikuormauselin, jossa 
ei ole alan tunnetussa tekniikassa ilmenevia epakohtia. 

Niinpa keksinnon paatavoitteena on saada aikaan konttikuormauselin, jolla on pie- 
nentynyt kayttoenergian tarve. Konttikuormauselimen kayttoenergian tarvetta on 
tarkoitus tarkemmin sanottuna pienentaa siten, etta konttikuormauselimen kaytto- 
20 varmuus ja tyoturvallisuus ei pienene, mutta kuormauselimen omapaino verrattuna 
sen maksimikuonnaan vahenee selvasti verrattuna tunnettuihin konttikuormauseli- 
miin. 

Keksinnon toisena paatavoitteena on saada aikaan konttikuormauselin, jossa ulkois- 
ten iskujen kuormauselinta vahingoittavat vaikutukset on pyritty minimoimaan. Tar- 
25 kemmin sanoen keksinnon tavoitteena on kehittaa konttikuormauselimen rakennetta 
siten, etta iskukuormitukset kaikissa suunnissa voidaan ottaa vastaan riittavilla 
joustoilla ylittamatta missaan kohdassa materiaalin myotorajaa tai vasymislujuutta. 

Keksinnon tarkoituksena on lisaksi aikaansaada konttikuormauselin, jonka huolto- 
tarve on vahentynyt huomattavasti. 

30 Keksinnon mukaisen konttikuormauselimen perusidea on siina, etta konttikuor- 
mauselimen kuonnausvarsien teleskooppiliikkeita seka nurkkalukkojen lukitusliik- 
keita hallitaan samalla monikoytisella vipujarjestelmalla, jossa kutakin kuormaus- 
elimen toimintoa vastaa monikoytisen vipujarjestelman erisuuruinen koysivoima. 
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Nurkkalukkojen lukitusliikkeilla tarkoitetaan tassa yhteydessa seka mirkkalukkojen 
avaus- etta lukitusliikkeita. 

Tarkemmin sanoen keksinto koskee patenttivaatimuksen 1 mukaista jarjestelmaa 
konttikuormauselimen kuormausvarsien teleskooppiliikkeiden seka kuormausvarsien 
5 nurkkalukkojen lukitusliikkeiden hallitsemiseksi. 

Keksinto koskee myos patenttivaatimuksen 8 mukaista menetelmaa konttikuormaus- 
elimen kuormausvarsien teleskooppiliikkeiden seka kuormausvarsien nurkkalukko- 
jen lukitusliikkeiden hallitsemiseksi. 

Keksinnfln mukaisessa jarjestelmassa konttikuormauselimessa on kaksi kuormaus- 
10 vartta, jotka liikkuvat konttikuormauselimen rungon sisalla. Jarjestelmassa on yhtei- 
nen monikoytinen vipujarjestelma kuormausvarsien seka nurkkalukkojen lukituslii- 
keiden suorittamiseksi, ainakin yksi monikoytista vipujarjestelmaa kayttava toimilai- 
te seka toimilaitteen seka vipujarjestelman toimintoja valvova ja ohjaava ohjausjar- 
jestelma. Lisaksi konttikuormauselimen kuormausvarsissa ja rungossa on lukitusva- 
15 lineet kuormausvarsien teleskooppiliikkeen pysayttamiseksi halutulle paikalle run- 
koon nahden. 

Keksinnon mukaiselle menetelmalle on tunnusomaista, etta 

- kun kuormausvarsia halutaan siirtaa teleskooppimaisesti kuormauselimen rungon 
suhteen ulos tai sisaan, avataan ensin kuormauselimen kummankin kuormausvarren 

20 ja rungon valinen ensimmainen lukitusvaline, jossa on rungon lukitusyksikko ja 
kuormausvarren ensimmainen lukituspaikka, ja kuormauselimen kuormitusvarsien 
monikoytiseen vipujarjestelmaan aikaansaadaan koysivoima kuormausvarsien siir- 
tamiseksi kuormauselimen rungon suhteen, 

- kun kuormausvarsissa olevat toiset lukituspaikat saapuvat kormauselimen rungon 
25 lukitusyksikon kohdalle, aikaansaadaan monikoytiseen vipujarjestelmaan toinen 

koysivoima, joka eroaa ensimmaisesta koysivoimasta, jolla toisella koysivoimalla 
kuormausvarsien toiset lukituspaikat on siirrettavissa rungon lukitusyksikoihin, 

- kun toinen lukitusvaline, jossa on kuormausvarren toinen lukituspaikka ja kuor- 
mauselimen rungon lukitusyksikko, on lukittu, aikaansaadaan vipujarjestelmaan 

30 kolmas koysivoima kuormausvarsien nurkkalukkojen avaamiseksi ja/tai sulkemi- 
seksi. 



PCT/FI 00/00643 



4 

Edullisesti konttikuormauselimen lukitusvalineet kasittavat kuormausvarsissa olevat 
lukituspaikat, joita vastaavat konttikuormauselimen rungossa olevat lukitusyksikot. 

Kuormausvarsien teleskooppiliikkeiden seka nurkkalukkojen eri lukitusliikkeiden 
suorittamiseksi on toimilaitteen aikaansaatava erisuuruisia voimatasoja koysistoon. 

5 Jos kuonnausvarren kahden lukituspaikan valisessa siirtoliikkeessa on monikoyti- 
seen vipujarjestelmaan aikaansaatava koysivoima, jonka suuruus on esimerkiksi 1 
kN, olisi koysivoima, joka riittaa kuonnausvarren lukitusyksikon siirtamiseksi luki- 
tuspaikkaan noin 2 kN. Lukitusvalineen lukitusta vastaisi talloin koysivoima 10 kN 
(koska toimilaitetta ei kayteta lukituksen pakkoavaamiseen, tarkoittaa tama lahinna 

10 kdysivoimaa, jolla vipujarjestelmaa voidaan viela kuormittaa ilman lukituksen au- 
keamista). Nurkkalukon avauksessa koysivoima voisi olla esimerkiksi 3,5-6 kN. 

Edella esitetylla hallintajarjestelmalla, jossa kussakin ajomoodissa eli monikoytisen 
vipujarjestelman suorittamassa toiminnossa on vipujarjestelman kayttamiseksi vaa- 
dittavat koysivoimat valittu selkeasti eri suuriksi, voidaan hallita vipujarjestelman 
15 usean koyden muodostamaa jousisysteemia luotettavasti. Talloin saavutetaan se etu, 
etta samalla monikoytisella vipujarjestelmalla on mahdollista suorittaa seka kuor- 
mausvarsien teleskooppiliike etta nurkkalukkojen avaus ja sulkeminen. 

Keksinnon mukaisessa hallintamenetelmassa on mahdollista hallita ohjausjarjestel- 
man ohjauslogiikan ja taajuusmuuttajan avulla monikoytisen vipujarjestelman toi- 
20 mintaa kun koysivoimat on valittu selkeasti eri suuriksi eri ajomoodeissa. 

Keksinnon mukaisessa hallintajarjestelmassa kaytetty monikoytinen vipujarjestelma 
on edullisesti yhteinen kummallekin konttikuormauselimen kuormausvarrelle ja 
monikoytista vipujarjestelmaa kaytetaan yhdella toimilaitteella. Toimilaite voi olla 
esimerkiksi sahkomoottori. 

25 Kayttamalla monikoytista vipujarjestelmaa konttikuormauselimen teleskooppiliik- 
keiden seka nurkkalukkojen lukitusliikkeiden suoritukseen ja kayttamalla vipujarjes- 
telmaa sahkomoottorilla saavutetaan huomattava saasto energiankulutuksessa, koska 
konttikuormauselimen omapaino verrattuna maksimikuormaan vahenee lahes puolel- 
la verrattuna tunnettuihin jarjestelmiin, joissa kaytetaan hydraulikoneikoita yhdistet- 

30 tyina nestemoottoreihin ja hydraulisylintereihin tai ketjuihin. 

Keksinnon mukaisen hallintajarjestelman huollettavuutta on parannettu siten, etta 
ohjausjarjestelman ohjauslogiikan ja taajuusmuuttajan avulla hallitaan monikoytisen 
vipujarjestelman toimintaa ja havaittujen vipujarjestelman koysivoimien ja koysi- 
voimien tavoitearvojen perusteella lasketaan ja raportoidaan poikkeamat koysivoi- 
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missa. Nain vipujarjestelman viat voidaan kohdentaa, jolloin koysiston huolto on ai- 
empaa huomattavasti yksinkertaisempaa. 

Kuonnausvarsien teleskooppiliikkeen aiheuttaman vierintavastuksen pienentami- 
seksi on kuormauselimen runkoon kiinnitetty kunkin kuormausvarren alle tukirullat 
5 seka tukirulliin vaikuttavat tukijouset, joiden yhteinen jousivoima on samaa suuruus- 
luokkaa kuin niiden kannattaman kuormausvarren painovoima. Talla jarjestelylla 
saavutetaan se etu, etta kuormauselimen kuonnausvarsien teleskooppiliikkeiden 
suorittamiseksi vaatima energiantarve pienenee edelleen kuonnausvarsien liikkuessa 
kevyesti tukirullien avulla rungon sisalla. 

10 Tukivarsien liikkuessa vierimalla herkasti tukirullien varassa vahenee rungon pinto- 
jen kuluminen huomattavasti verrattuna tilanteeseen, jossa kuormausvarsia liikutet- 
taisiin liukumalla rungon liukupintoja vasten. Koska tukijousien yhteinen jousivoi- 
ma on samaa suuruusluokkaa kuin niiden kannattaman kuormausvarren painovoima, 
painautuvat kuormausvarret rungon tukipintaa vasten, kun kuormausvarsilla on 

15 kuormaa, milla valtetaan edelleen rungon pintojen kulumista. Kuonnausvarsien lii- 
ketavan seka tukirullien jousituksen ansiosta saavutetaan se huomattava etu, etta 
kuormauselimen huoltotarve vahenee huomattavasti. 

Keksinnon eduUisessa toteuttamismuodossa hallintajarjestelman ohjausjarjestelma 
huolehtii siita, etta nurkkalukkoja ei avata tai suljeta ennen kuin kuormauselimen 

20 rungon lukitusyksikot ovat lukittuneet kuonnausvarsien lukituspaikkoihin. Toimilait- 
teen on aikaansaatava koysijarjestelmaan nurkkalukkojen avaamiseksi ja sulkemi- 
seksi pienempi koysivoima kuin se, joka vaaditaan lukitusyksikon ja lukituspaikan 
valisen lukituksen avaamiseksi vakisin. Kuonnausvarsien nurkkalukot on varustettu 
pakkotoimisilla jousilla. Nailla rakenteellisilla ratkaisuilla saavutetaan se etu, etta 

25 nurkkalukkojen kierto on mahdollisimman turvallista. 

Kim keksinnon mukaisessa konttikuormauselimessa kaytettyihin kuormausvarsiin 
osuu kuonnausvarsien pituusakselin suuntainen ulkoinen isku, joka aiheuttaa kuor- 
mausvarsien siirtymisen ensimmaisesta kuonnausvarsien pituusakselin suuntaisesta 
asemasta runkoon nahden toiseen kuonnausvarsien pituusakselin suuntaiseen ase- 
30 maan runkoon nahden, palauttaa vipujarjestelmaan keraytynyt kimmoinen venyma 
yhdessa lxikitusvalineen muotolukitusuran muodon kanssa kuormausvarret entiseen 
asentoonsa. Talla saavutetaan se erittain suuri etu, etta keksinnon mukainen jarjes- 
telma kestaa ja vaimentaa hyvin kuormauselimeen kohdistuvia iskuja. 
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Keksinnon mukaisessa hallintajarjestelmassa on eri pituisten konttien paikat merkit- 
ty kuormausvarsiin selkeasti lukituspaikoilla, joissa on nousu eli ajoramppi ja muo- 
tolukitusura. Lukituspaikkoja vastaa kuormauselimen rungossa oleva lukitusyksikko, 
jossa on lukitusjousi seka jousen toimintaa saateleva magneetti. Keksinnon mukai- 
5 silla lukitusvalineilla saavutetaan se etu, etta niilla voidaan rajoittaa iskumaiset 
kuormitukset halutun suuruisiksi muuttamalla muotolukitusuran muotoa tai lukitus- 
yksikon lukitusjousen jousivoimaa. 

Keksinnon mukaisella hallintajarjestelmalla saavutetta vista lisaeduista huomautetta- 
koon seuraavaa: 

10 - keksinnossa voidaan hyodyntaa kaupallisen taajuusmuuttajan ominaisuuksia, jotka 
ovat vastaavia ja osittain parempia kuin sahkohydraulisessa kaytossa. Mm. toimilait- 
teen momentinmittaus antaa mahdollisuuden ennakoivaan huoltoon. 

- kuormausvarsien yhteisen monikoytisen vipujarjestelman ansiosta pituussuunnassa 
vinossa olevat kuormauselimen kuormausvarret toimivat toistensa vastapainoina. 

15 Tekniikan tasoa edustaa US 3 536 350, jossa on kuvattu konttikuonnauselin, jonka 
kontin paikan tunnistusta seka kuormausvarsien siirtoliiketta rungon sisaan ja ulos 
on parannettu. Kyseissa patenttijulkaisussa ei kuitenkaan ole esitetty keksinnon mu- 
kaisen konttikuonnauselimen kuormausvarsien teleskooppiliikkeiden seka kuor- 
mausvarsien nurkkalukkojen lukitusliikkeiden hallintajarjestelman keskeisia piirtei- 

20 ta. 

Keksintoa selostetaan nyt lahemmin viitaten oheisiin piirustuksiin. 

Kuviossa 1A on esitetty konttikuonnauselinta sivusta pain katsottuna kaaviollisena 
periaatepiirustuksena. 

Kuviossa IB on esitetty kuvion 1A ympyralla merkitty yksityiskohta suurennettuna 
25 niin ikaan sivusta katsottuna kaaviollisena periaatepiirustuksena. 

Kuviossa 1C on esitetty kuvion 1A yksityiskohta IB edestapain eli kuvion IB suun- 
nasta I katsottuna. 

Kuviossa ID on esitetty kuvion 1 A konttikuonnauselin paaltapain eli kuvion 1 suun- 
nasta II katsottuna kaaviollisena periaatepiirustuksena. 

30 Kuviossa 2 on esitetty keksinnon mukaisen konttikuonnauselimen vipusysteemin 
koysitaljat kaaviollisesti. 
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Kuviossa 3 A on esitetty kuonnausvarren paadyssa oleva mirkkalukko ja sen hallitse- 
miseksi kaytetyn vipujarjestelman kdysivivusto kuvion 1 suunnasta HI katsottuna. 

Kuviossa 3B on esitetty kuvion 3 A nurkkalukko ja kdysivivusto paaltapain katsottu- 
na. 

5 Kuviossa 4A on esitetty lukitusyksikon rakenne edestapain eli kuvion 1 suunnasta 
IV katsottuna. 

Kuviossa 4B on esitetty lukitusyksikon rakenne sivustapain katsottuna. 

Kuviossa 4C on esitetty lukituspaikan rakenne sivustapain katsottuna. 

Kuviossa 5 on esitetty kaaviokuva ohjausjarjestelman saatologiikasta. 

10 Flipperien liikkeet on toteutettu erillisilla vaihdemoottorin kaytoilla. Nurkkalukko- 
jen ja flippereiden tarkempaa rakenneperiaatetta ei ole esitetty tassa tarkemmin, 
koska niiden rakenne on samanlainen kuin kuormauselimissa yleensa on kaytetty. 

Kuviossa 1A on esitetty kuormauselimen paaosat sivustapain katsottuna. Kuormaus- 
elimessa on runko 2, jonka sisalla liikkuvat teleskooppimaisesti kuormausvarret 3. 
1 5 Kuormausvarsien paissa on nurkkalukot 6. 

Kuviossa IB ja 1C on esitetty suurennettuna kuvion 1 ympyralla merkitty yksityis- 
kohta hieman eri suunnista esitettyna. Kuviossa 1 B ko. yksityiskohta on esitetty 
samasta suunnasta katsottuna kuin kuviossa 1A, kuviossa 1C tama yksityiskohta on 
sita vastoin esitetty kuvion IB suunnasta I katsottuna. Yksityiskohdassa on esitetty 
20 toiseen rungon nurkkaan 2 1 ; 2 1 a kiinnitetyn kuonnausvarren liiketuen 5 rakennetta. 

Kuviosta ID ilmenee tarkemmin kuormausvarsien 3 sijoittelu rungon 2 sisaan. Ku- 
viosta kay ilmi myos rungon nostamiseen kaytetyt koysipyorat 22; 22a, 22b, 22c, 
22d. 

Kuviossa 2 on esitetty periaatekaaviona keksinnossa kaytetyn vipujarjestelman 4 
25 kuormausvarsia 3 siirtavien koysitaljojen 41 rakenne. Vipujarjestelmassa 4 on kaksi 
samanlaista koysitaljaa 41; 41' ja 41". Vipujarjestelman kummankin kuonnausvar- 
ren puoleista koysitaljaa 41' ja 41" kayttaa yhteinen toimielin 7. 

Kuviossa 3 A ja 3B esitetaan kuviossa 2 selostettujen kuormausvarsiin 3; 3a, 3b vai- 
kuttavien koysitaljojen 41 vaikutus nurkkalukkoja 6 kayttaviin vipujarjestelman 4 
30 koysivivustoihin 42. 
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Kuviossa 4A, 4B ja 4C on esitetty kuormausvarsien lukitukseen kaytettyjen lukitus- 
valineiden 8 rakenne. Lukitusvalineissa on lukituspaikka 81, joka sijaitsee kuor- 
mausvarsien 3 ylapinnalla seka sita vastaava lukitusyksikko 82, joka sijaitsee run- 
gossa 2 kuormausvarsien kohdalla siten, etta siirrettaessa kuormausvartta pituusak- 
5 selinsa suunnassa rungon sisaan tai ulos lukitusyksikko osuu kuormausvarsien yla- 
pinnalla oleviin lukituspaikkoihin. 

Kuviossa 5 on esitetty keksinnon mukaisen konttikuonnauselimen vipusysteemin 
halitsemiseksi kaytetty ohjausjarjestelma 9. Ohjausjarjestelman osien fyysinen si- 
joittelu konttikuonnauselimen rakenteeseen kay ilmi kuviosta 2. 

10 Kuviossa 1A on esitetty kuormauselimen 1 kantavan rakenteen muodostava runko 2, 
jonka sisaan on asennettu kuormausvarret 3; 3a, 3b. Kuormausvarsien ulommissa 
paissa kuormauselimen rungon keskikohdalta katsottuna on paadyt 31; 31a, 31b. 
Kummankin paadyn sisalla on kaksi nurkkalukkoa 6, joilla tartutaan kontin nurkkiin. 
Kuormausvarren paadyn 31a sisalla on nurkkalukot 6; 6a, 6b ja kuormausvarren 

15 paadyn 31b sisalla on nurkkalukot 6; 6c, 6d. Rungon 2 ulompiin nurkkiin 21; 21a, 
21b on kiinnitetty rungon nostamiseen tarkoitetut koysipyorat 22; 22a, 22b, 22c, 
22d. Kuviossa nakyvat vain koysipyorat 22a ja 22b. Koysipyoria kayttava koysi 23 
kiinnittyy ylapaastaan nosturiin, jota ei ole tassa tarkemmin esitetty. 

Kuvioissa IB ja 1C esitetyssa liiketuessa 5 on tukirulla 51 seka jousi 52. Kunkin 
20 kuormausvarren alia olevien liiketukien jouset 52 on mitoitettu kantamaan vain nii- 
den paalla olevan kuormausvarren 3; 3a tai 3; 3b paino. Liiketuki 5 on kiinnitetty 
rungon nurkkaan 21a tukipisteesta. Tukirulla paasee tekemaan pystyliikkeen ohja- 
tussa hahlossa 53. Kuormausvarret on tuettu liiketukien 5 varaan, kun palkkia siirre- 
taan uuteen asemaan. Liiketuissa on tiikirullat 5 1, jotka on varustettu jousilla, jotka 
25 puristuvat kasaan nostettaessa konttia. Kontti kuormittaa talloin paaasiassa rungossa 
olevaa tukipintaa 2\ Tukirullan 51 materiaali on valittu kimmomoduuliltaan pie- 
neksi, jotta pintapaine kuormausvarren 3 maalipintaa vasten olisi hyvin matala ja 
maali kestaisi pitkaan kayttoa. Kayttamalla liiketukia, joissa on tukirullat saadaan 
kuormausvarsien kulkuvastus ja kuluminen pieneksi siirtoliikkeen aikana. Ratkaisu 
30 saastaa laitteiston mitoitustehoa. 

Kuvion 2 koysitaljoja kayttavassa toimielimessa 7 on moottori 70, hammasvaihde 
71 seka jarru 72. Toimielimen 7 voima siirretaan toimielimeen kytketyn vetoakselin 
73 valityksella vipujaijestelmien 4; 4\ 4" koysitaljoille 41; 41', 41". 
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Koysitaljat 41', 41" on kytketty toimielimen vetoakseliin 73 koysitelojen 41 1; 411 \ 
411b"valityksella, jotka toimivat siten hammasvaihteen 71 toisiohammaspyoran 
(= vetoakseli 73) laakeroinnin varassa. Koysiteloilta 411 lahtevat koydet 415a, 415b 
seka 415c ja 415d. Koydet 415a ja 415b lahtevat koysitelan 41 V ylapuolelta ja koy- 
5 det 4 15c ja 4 15d vastaavasti koysitelan 411" alapuolelta. 

Koysi 415a kulkee rungossa 2 kiinni olevan koysipyoran 412a kautta kuormausvar- 
ren 3; 3a lapi koysipydrille 413a ja 414a. Koyden paa on kiinnitetty kuonnausvarren 
3a kohtaan 416a. Koysipyoran 414a avulla muodostetaan tassa kaksikoytinen talja. 
Halutun voiman mukaan voidaan taljan koysien lukumaaraa varioida. 

10 Koysi 415b kulkee kuormauselimen runkoon 2 kiinnitetyn koysipyoran 417a kautta 
kiinnittyen kuonnausvarren 3 a kohtaan 418a. 

Koysityksen 415b ja 415d kiinnittaminen kuormausvarteen 3, 3b koysitaljan 41" 
osien 412b, 413b, 414b, 416b, 417b ja 418b avulla on aivan vastaava kuin kuor- 
mausvarren 3; 3a koysitaljan 41' jarjestely. Moottorin ohjaukseen kaytettavaa taa- 
1 5 juusmuuttajaa ja sen kytkentaa ei ole tassa esitetty sen tarkemmin. 

Kuviossa 3 A ja 3B on esitetty kuonnausvarren 3a koysitaljan 41' vaikutus kuor- 
mausvanessa 3; 3a oleviin nxirkkalukkoihin 6; 6a, 6b koysivivuston 42' valityksella. 
Toisen kuonnausvanen 3b vipujarjestelman 4" koysivivusto 42" on samanlainen 
kuin kuviossa esitetyn kuonnausvarren 3a vipujarjestelman 4' koysivivusto 42'. 

20 Kuormausvartta 3a liikuttava koysitalja 41' vaikuttaa jousiin 420; 420a ,420b vivun 
421 vahtyksella. Vivussa on kolme vipuvartta 421a, 421b ja 421c, jotka kiertyvat 
laakeroinnin 42 Id ympari. Jouset 420a ja 420b vaikuttavat vipuvarteen 421a ja 
koysipyora 414a vipuvarteen 421b seka siirtovarret 423a ja 423b vipuvarteen 421c 
Siirtovarsilla 423; 423a, 423b, joista toinen vetaa ja toinen tyontaa vipuja 425a ja 

25 425b, aiheutetaan kiertoliike nurkkalukoille 6; 6a ja 6; 6b. Liikkeenrajoitin 426; 
426a, 426b maarittelee vivun 421 liikealueen, kun nurkkalukko kiertyy 90 astetta. 
Liikkeenrajoittuneen 426 liittyvia rajakytkimia ei ole tassa erikseen esitetty, koska 
niiden toiminta ja rakenne ovat sinansa tavanomaisia. Kuten edella on mainittu, on 
molemmissa kuormausvarsissa 3; 3a, 3b vastaava jarjestely nurkkalukkoja kayttaval- 

30 le koysivivustolle 42; 42', 42". 

Kuvioissa 4A, 4B ja 4C on esitetty lukitusvalineiden rakenne. Kuormausvarsien 3 
ylapintaan on kiinnitetty lukituspaikkoja 8; 81 niin monta kuin on eripituisia kontte- 
jakin. Kussakin rungon lukitusyksikossa 8; 82 on puolestaan lukitusrulla 822 ja sah- 
komagneetti 821, jolla kumotaan lukitusjousen 823 aiheuttama lukitusvoima. Luki- 
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tusyksikon 82 osat 822, 823 ja 824 kiinnittyvat lukitusyksikon laiterunkoon 824, jo- 
ka on puolestaan kiinnitetty runkoon 2, kuormausvarren 3 kohdalle. 

Lukituspaikassa 81 on puolestaan muotolukitusura 811 seka muotolukitusuraan 
johtavat ajorampit 812; 812a, 812b. Ajoramppien kaltevuuskulmat on maaritelty si- 
5 ten, etta lukitusrullaan 822 kohdistuvan voiman suuruus ilmaisee logiikalle lukitus- 
rullan sijainnin osaan muotolukitusuraan nahden. Lukitusjousen 823 liikematka on 
rajoitettu niin, etta lukitusyksikoiden 82 valisella alueella lukitusrulla on selvasti irti 
kuormausvarren ylapinnasta. 

Kuviossa 5 esitetyn ohjausjarjestelman 9 saatologiikkapiiri C sisaltaa nopeussaata- 
10 jan, joka maarittelee tarvittavan ajonopeuden valitun ajomoodin mukaan. Karkea 
paikan maaritys lasketaan logiikassa C3 pulssianturin 90 avulla. Koyteen kohdistuva 
voima maaritellaan invertterin virrasta 92 logiikassa C2. Yhta hyvin voidaan kayttaa 
punnitusanturia voiman mittaukseen, silla jaljempana kuvattava saatqjarjestelma ei 
aseta rajoituksia toimilaitteiden valinnan suhteen. Logiikalle voidaan opettaa ajo- 
1 5 moodissa esiintyvien koysivoimien suxiruudet. 

Seuraavassa esitetaan keksinnon mukaisen monikoytisen vipujarjestelman hallinta 
ajomoodissa A, jossa kuonnausvarret 3 ajetaan uuteen asentoon esimerkiksi sisaan- 
pain. Logiikka C avaa jarrun 72 ja irrottaa molempien kuormausvarsien lukitusyksi- 
koiden 82 lukitusrullat 822 muotolukitusurasta 811 nostamalla lukitusrullia ylospain 

20 sahkomagneettien 821 avulla. Kaynnistetaan moottori 70, minka jalkeen lukitusrul- 
lat 822 palautetaan takaisin alas noin 2 sekunnin kuluttua. Koysivivuston 4 koysital- 
jojen 41 koydet 415a ja 415d kiristyvat niiden kelautuessa koysiteloille 411' ja 
411". Samalla kyseisilta koysiteloilta 411* ja 411"vapautuvat koydet 415b ja 415c 
tehden mahdolliseksi kuormausvarsien 3; 3a ja 3; 3b liikkumisen rungon 2 sisaan. 

25 Kuonnausvarret liikkuvat pienella kulkuvastuksella liiketukien tukirullien 5 1 varas- 
sa. Nurkkalukkoja kayttavien vipujarjestelmien 42 jouset 420 on valittu niin, etta 
jousien esipuristusvoima ei ylity, vaikka koysitalja pyrkii kiertamaan jousiin vaikut- 
tavia vipuja 421 kummassakin kuormausvarressa. Tassa vaiheessa moottorin 70 
koysijarjestelmaan on aikaansaatava n. lkN:n koysivoima kuormausvarsien liikut- 

30 tamiseksi sisaanpain. Kyseinen koysivoima nakyy vaantomomenttina moottorin ak- 
selilla73. 

Logiikan C ohjaama taajuusmuuttaja 9 1 (inverttori) kiihdyttaa toimielimen mootto- 
rin 70 kentanheikennysalueelle ajaen nain nopeasti kuormausvarret 3 uuteen paik- 
kaan. Pulssianturilla 90 lasketaan kuljettu matka ja kun ohjausjarjestelma havaitsee 
35 lahestyvan kohdealueen eli havaitaan kuormausvarsissa olevien seuraavien lukitus- 



PCT/FI 0 0 / 0 0 6 43 



. 11 

paikkojen lahestyvan rungon lukitusyksikkoa, hidastaa ohjausjarjestelman saatolo- 
giikka kuormausvarsien nopeutta ennen seuraavan lukituspaikan 81 ajoramppia 812. 
Tassa vaiheessa koysijarjestelmaan on aikaansaatava n. 2 kN:n koysivoima ajoram- 
pin 812 aiheuttaman kulkuvastuksen voittamiseksi. Kuormausvarsien liikkeen jatku- 
5 essa aiheuttaa lukitusrulla 822 saapuessaan muotolukitusuraan 811 moottorin 70 
momentin muuttumisen vastakkaismerkkiseksi, mika nakyy muutoksena virranmit- 
tauksessa. Logiikka C ajaa moottorin momentin nollaksi. Talloin lukitusrullat 822 
ovat oikeassa kohdassa osien lukituspaikkojen 81 muotolukitusurissa 811. 

Lukitusyksikon 82 lukitusjouset 823 valitaan siten, etta niiden lukitusrullia 822 
10 muotolukitusuraan 811 puristava lukitusvoima riittaa pitamaan kuormausvarret 3 
paikoillaan runkoon 2 nahden nurkkalukkoj en 6 toiminnasta huolimatta. Tyypilli- 
sesti lukitusvoima on sellainen, etta vipujarjestelmaan on kohdistuttava noin 
10 kN:n suuruinen koysivoima ennen kuin lukitusrulla 822 nousee pois muotoluki- 
tusurasta 811. Nurkkalukkoj en toiminta vaatii puolestaan noin 3,5-6 kN koysivoi- 
15 man. Toisaalta tiettya rajaa suuremmat voimat, jotka voivat aiheutua esimerkiksi ul- 
kopuolisesta tormayksesta aksiaalisuunnassa eli kuormitusvarsien pituusakselin 
suunnassa, paasevat lukitusyksikon ja lukituspaikan valisesta lukituksesta lapi halu- 
tun suvuuisena. Tormaysenergia sitoutuu koysiin 415 kimmoisena venymana, joka 
riittaa koko jarjestelman hyvan hyotysuhteen vuoksi palauttamaan lukitusrullat 822 
20 alkuperaiseen asemaan lukituspaikkaan 81 nahden. 

Tarvittaessa logiikan C ohjelma havaitsee pulssianturin 90 avulla tapahtuneen poik- 
keaman ja palauttaa kuormausvarret takaisin alkuperaiseen paikkaansa. Ohjausjar- 
jestelman ohjauslogiikan seka taajuusmuvmtajan avulla on lisaksi mahdollista havai- 
ta koko ajan monikoytisen vipujarjestelman koysiston tilaa ja havaittujen koysivoi- 

25 mien ja koysivoimien tavoitearvojen Fref perusteella laskea ja raportoida poikkea- 
mista, jolloin vipujarjestelman ennakoiva huolto tulee huomattavan yksinkertaiseksi. 
Muuttamalla lukitusjousen 823 puristusvoimaa ja/tai lukituspaikan muotolukitusuran 
811 kaltevuuskulmia voidaan muunnella lukitusvoimien suhdetta verrattuna vipujar- 
jestelman koysivivustojen 42 nurkkalukkoj en kayttamiseen vaadittavaan koysivoi- 

30 maan. 

Koysien 415 sijoituksesta (katso kuvio 2) kuormausvarsiin 3; 3a, 3b nahden seuraa, 
etta kyseiset kuormausvarret toimivat toistensa vastapainoina, kun kuormauselimen 
runko 2 on vinossa asennossa pituussuunnassa ja kuormausvarsilla 3; 3a, 3b on eroa 
korkeusasemassa toisiinsa nahden. 
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Liiketuen 5 tukirulliin 51 nostavasti vaikuttavien jousten 52 jousivoima on sellainen, 
etta jouset kumoavat kuormausvarsien 3 painosta aiheutuvan, tukirullia alaspain 
painavan kuormituksen. Kun konttia aletaan nostaa, painuvat tukirullat 5 1 alas kuor- 
mausvarren tuennan siirtyessa paaosin rungon tuelle 2\ Nain valtetaan rungon kulu- 
5 vat liukupinnat 

Vastaavasti ajettaessa ulokepalkkeja 3 ulospain (ajomoodi B) avataan toimielimen 
jarru 72 ja irrotetaan lukitusrullat 822 muotolukitusurista 811. Kuormausvarsien te- 
le sko oppiliike tta suorittavien koysitaljojen 42 koydet 415b, 415c kiertyvat koysi- 
teloille 41 r ja 411" ja koydet 415a, 415d vapautuvat samaisilta koysiteloilta. K6y- 
10 det 415b, 415c vaikuttavat kuormausvarsien 3; 3a, 3b pisteisiin 418a ja 418b. 

Kun ajomoodissa C halutaan nurkkalukot 6; 6a, 6b, 6c ja 6d auki, avataan toimieli- 
men jarru 72 ja kiristetaan moottorilla 70 koysia 415a ja 415d niin paljon, etta nurk- 
kalukkoihin vaikuttavat puristusjouset 420 jannittyvat lisaa. Liikkeenrajoittimet 426 
rajoittavat kyseista liiketta yhdessa rajakytkimien kanssa. Lukitusrullat 822 antavat 

15 vastavoiman koysista 415a ja 415d aiheutuvalle koysivoimalle pitaen nain kuor- 
mausvarret 3; 3a, 3b paikoillaan. Kun nurkkalukot 6 halutaan sulkea konttiin tarttu- 
miseksi, avataan jarru 72 ja hidastetaan moottorilla 70 puristusjousien 420 nurkka- 
lukkoihin 6 aiheuttamaa nurkkalukkojen sulkxmopeutta. Rajakytkimet pysayttavat 
nurkkalukkojen sulkuliikkeen, kun vivut 421 ovat tulleet liikkeenrajoittimia 426 

20 vasten. Puristusjousien liike on talloin valittynyt nurkkalukkoja 6 kayttaviin vipu- 
varsiin 425 siirtosauvojen 423 valityksella. Kussakin kuormausvarressa ensimmai- 
nen siirtosauva vetaa ja toinen puristaa. Vipuvarret 425 kiertavat mu^kkalxikkoja 6 
vakiokulman 90 astetta verran. Jos koysi 415a tai 415c katkeaa, pysyvat nurkkalukot 
aina lukittuna. Lisattyyn turvallisuuteen kuuluu, etta puristusjousia on aina vahin- 

25 taan kaksi molemmissa kuormausvarsissa. 

Edella oleva keksinnon selitys on ainoastaan tarkoitettu havainnollistamaan keksin- 
non mukaista perusajatusta. Alan ammattilainen voi kuitenkin toteuttaa sen yksityis- 
kohdat lukuisilla vaihtoehtoisilla tavoilla oheisten patenttivaatimusten puitteissa. 

Niinpa koska monikoytisessa vipujarjestelmassa esiintyvat koysivoimat poikkeavat 
30 suuresti toisistaan eri ajomoodeissa, voi logiikka C taajuusmuuttajan virranxnittauk- 
sesta havaita mahdolliset poikkeamat normaalista toiminnasta ja ennakoida mahdol- 
liset huoltotehtavat. Esimerkiksi koysivoimien naykyminen mittauksessa kahtena 
toisistaan poikkeavana virta-arvona kertoo, etta koydet ovat venyneet eri tavoin. 
Fref on voima, joka ohjelmoidaan logiikkaan CI osoittamaan normaalissa kaytossa 
35 esiintyvia voimia. Ennakoivaa huoltoa varten voidaan saatologiikkapiiriin antaa oh- 
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jeellinen virta-arvo tyokierron eri vaiheissa. Merkittavat poikkeamat raportoidaan 
nostuiin ohjaamoon. 

Edella olevassa esimerkissa on vipujarjestelmaan kohdistuvat koysivoimat maaritel- 
ty koysiteloihin 411 kohdistuvina. On kuitenkin aivan mahdollista maaritella koysi- 
voimat myos muualla koysitaljojen 41 tai koysivivustojen 42 osissa ja ohjata vipu- 
jarjestelman toimintaa naiden koysivoima-arvojen perusteella. 
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Patenttivaatimukset 

1. Jarjestelma konttikuormauselimen (1) kuormausvarsien teleskooppiliikkeiden 
seka kuormausvarsien nurkkalukkojen lukitusliikkeiden hallitsemiseksi, jolloin 
konttikuormauselimessa on kaksi kuonnausvartta (3), jotka liikkuvat konttikuor- 
5 mauselimen rungon (2) sisalla, tunnettu siita, etta 

- kuormausvarsien (3) teleskooppiliikkeen pysayttamiseksi halutulle paikalle run- 
koon nahden jarjestelman konttikuormauselimen kuormausvarsissa (3) ja rungossa 
(2) on lukitusvalineet (8) , 

- kuormausvarsien (3) teleskooppiliikkeen seka nurkkalukkojen (6) lukitusliikeiden 
10 suorittamiseksi jarjestelmassa on yhteinen monikoytinen vipujaqestelma (4), 

-jarjestelmassa on ainakin yksi monikdytista vipujarjestelmaa kayttava toimilaite 
(7), 

-jarjestelmassa on toimilaitteen seka vipujarjestelman toimintoja valvova ja ohjaava 
ohjausjarjestelma (9). 

15 2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen hallintajarjestelma, tunnettu siita, etta kuor- 
mausvarsien (3) teleskooppiliikkeiden seka nurkkalukkojen (6) eri lukitusliikkeiden 
suorittamiseksi (4) tulee monikdytiseen vipujarjestelmaan aikaansaada erisuuruisia 
koysivoimia. 

3. Patenttivaatimuksen 2 mukainen hallintajarjestelma, tunnettu siita, etta vipu- 
20 jarjestelmaan tulee aikaansaada ensimmainen koysivoima silloin, kun kuormausvar- 
ret (3) suorittavat teleskooppiliiketta, toinen koysivoima silloin, kun kuormausvarsi- 
en (3) lukituspaikat (81) siirtyvat rungon (2) lukitusyksikoiden (82) kohdalle seka 
kolmas koysivoima silloin, kun kuormausvarsien nurkkalukot (6) suorittavat luki- 
tusliikkeita ja ensimmainen, toinen ja kolmas koysivoima eroavat toisistaan selvasti. 

25 4. Jonkin patenttivaatimuksen 1-3 mukainen hallintajarjestelma, tunnettu siita, 
etta lukitusvalineissa (8) on hikituspaikka (81), jossa on ajoramppi (812) seka muo- 
tolukitusura (811) ja lukituspaloissa (82) on muotolukitusuraan sopiva lukitusrulla 
(822) ja lukitusrullan lukitseva lukitusjousi (823), jonka puristusvoima on saadelta- 
vissa esimerkiksi magneetilla (821). 

30 5. Jonkin patenttivaatimuksen 1-4 mukainen hallintajarjestelma, tunnettu siita, 
etta monikoytinen vipujarjestelma (4) on yhteinen kummallekin konttikuormauseli- 
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men kuonnausvarrelle (3; 3a, 3b) ja monikoytiseen vipujarjestelmaan on aikaansaa- 
tavissa erilaiset koysivoimat yhdella toimilaitteella (7). 

6. Patenttivaatimuksen 5 mukainen hallintajarjestelma, tunnettu siita, etta kuor- 
mausvarsiin (3) kohdistuva ulkoinen voima neutraloituu osittain monikoytisen vipu- 

5 jarjestelman (4) joustolla ja osittain kuormausvarsien lukituspaikan (81) ja nmgon 
lukitusyksikon (82) valisella vuorovaikutuksella. 

7. Jonkin patenttivaatimuksen 1-6 mukainen hallintajarjestelma, tunnettu siita, 
etta kuormausvarret (3) toimivat monikoytisen vipujarjestelman (4) ja tukirullien 
(5 1) avulla toistensa vastapainoina, kun ensimmainen kuormausvarsi on eri korkeu- 

10 della kuin toinen kuormausvarsi. 

8. Menetelma konttikuormauselimen (1) kuormausvarsien (3) teleskooppiliikkei- 
den seka kuormausvarsien nurkkalukkojen (6) lukitusliikeiden hallitsemiseksi yhtei- 
sella monikdytisella vipujarjestelmalla (4), tunnettu siita, etta 

- kun kuormausvarsia (3) halutaan siirtaa teleskooppimaisesti kuormauselimen run- 
15 gon (2) suhteen ulos tai sisaan, avataan kuormauselimen kummankin kuormausvar- 
ren ja rungon valinen ensimmainen lukitus valine (8), jossa on rungon lukitusyksikko 
(82) ja kuormausvarren ensimmainen lukituspaikka (81), ja kuormauselimen kuor- 
mitusvarsien monikoytiseen vipujarjestelmaan (4) aikaansaadaan ensimmainen 
koysivoima kuormausvarsien siirtamiseksi kuormauselimen rungon suhteen, 

20 - kun kuormausvarsissa (3) olevat toiset lukituspaikat (8 1) saapuvat kuormauselimen 
rungon lukitusyksikon (82) kohdalle, aikaansaadaan monikoytiseen vipujarjestel- 
maan (4) toinen koysivoima, joka eroaa ensimmaisesta koysivoimasta, jolla toisella 
koysivoimalla kuormausvarsien toiset lukituspaikat (81) on siirrettavissa rungon 
lukitusyksikkoon (82), 

25 -kun toinen lukitusvaline, jossa on kuormausvarren toinen lukituspaikka (81) ja 
kuormauselimen rungon lukitusyksikko (82), on lukittu, aikaansaadaan monikoyti- 
seen vipujarjestelmaan kolmas koysivoima nurkkalukkojen (6) sulkemiseksi ja/tai 
avaamiseksi, joka kolmas koysivoima eroaa ensimmaisesta ja toisesta koysivoimas- 
ta. 

30 9. Patenttivaatimuksen 8 mukainen menetelma, tunnettu siita, etta ohjausjarjes- 
telman (9) ohjauslogiikan ja taajuusmuuttajan avulla hallitaan monikoytisen vipujar- 
jestelman (4) toimintaa ja havaittujen vipujarjestelman koysivoimien ja koysivoimi- 
en tavoitearvojen perusteella lasketaan ja raportoidaan poikkeamat koysivoimissa. 
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10. Jonkin patenttivaatimuksen 8-9 mukainen menetelma, tunnettu siita, etta kun 
kuonnausvarsiin (3) osuu kuormausvarsien pituusakselin suuntainen ulkoinen isku, 
joka aiheuttaa kuormausvarsien siirtymisen ensimmaisesta kuormausvarsien asemas- 
ta runkoon nahden toiseen kuormausvarsien asemaan runkoon nahden, palauttaa vi- 
5 pujarjestelmaan (4) keraytynyt kimmoinen venyma yhdessa lukitusvalineen (8) 
kanssa kuormausvarret entiseen asentoonsa. 
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(57) Tiivistelma 

Keksinto koksee jarjestelmaa konttikuormauselimen kuormausvarsien teleskooppi- 
liikkeiden seka kuormausvarsien nurkkalnkkojen lukitusliikkeiden hallitsemiseksi, 
jolloin konttikuormauselimessa on kaksi kuormausvartta (3), jotka liikkuvat kontti- 
kuormauselimen rungon (2) sisalla. Kuormausvarsien (3) teleskooppiliikkeen py- 
sayttamiseksi halutulle paikalle runkoon nahden jarjestelman konttikuormauselimen 
kuormausvarsissa (3) ja rungossa (2) on lukitusvalineet (8). Kuormausvarsien (3) 
teleskooppiliikkeen seka nurkkalukkojen (6) lukitusliikeiden suorittamiseksi jarjes- 
telmassa on yhteinen monikoytinen vipujarjestelma (4). Jarjestelmassa on ainakin 
yksi monikoytista vipujarjestelmaa kayttava toimilaite (7). Jarjestelmassa on myos 
toimilaitteen seka vipujarjestelman toimintoja valvova ja ohjaava ohjausjarjestelma 
(9). Keksinto koskee myos menetelmaa konttikuormauselimen kuormausvarsien te- 
leskooppiliikkeiden seka kuormausvarsien nurkkalukkojen lukitusliikkeiden hallitse- 
miseksi. 



Kuvio 1A 



